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Claim 1: 

A position control mechanism particularly for controlling the position of a 
cabin in a forest machine in relation to the frame of the forest machine, 
characterized in that the position control mechanism comprises: 

first (1) and second (2) pivots connected to the frame of the 

forest machine, which are placed in a stationary manner in 
relation to the frame, at a first distance (FD) from each other, 

— third (3) and fourth (4) pivots connected, directly or indirectly, 
to an auxiliary frame (AF1) to be used in the mounting of the 
cabin (O), the pivots being placed in a stationary manner in 
relation to the auxiliary frame (AF1) at a second distance 
(SD) from each other, 

— articulated arms (5, 6) joining the pivots (1-4) connected to 
the frame of the forest machine and the auxiliary frame (AF1), 
comprising: 

— a first articulated arm arrangement (5) between the first 
(1) and third (3) pivots, 

— a second articulated arm arrangement (6) between the 
second (2) and fourth (4) pivots, and 

— means (7) between the frame of the forest machine and the 
articulated arms (5, 6) to swivel the articulated arms (5, 6) 
and thereby to control the position of the cabin (O). 
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Abstract 



The invention relates to a position control mechanism, particularly for 
controlling the position of a cabin in a forest machine in relation to the 
frame of the forest machine. The position control mechanism comprises 
first (1) and second (2) pivots connected to the frame of the forest 
machine, and third (3) and fourth (4) pivots connected directly or indirectly 
to an auxiliary frame (AF1) to be used in the connection of the cabin. The 
position control mechanism comprises articulated arms (5, 6) to join the 
pivots (1-4) connected to the frame of the forest machine and the 
auxiliary frame (AF1), and means (7) to swivel the frame of the forest 
machine and the articulated arms (5, 6) and thereby to control the position 
of the cabin. 
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Asennonsaatomekanismi 

Keksinnon kohteena on asennonsaatomekanismi erityisesti metsako- 
neen ohjaamon asennon saatamiseksi suhteessa metsakoneen run- 
5 koon. 

Tunnetun tekniikan tason suhteen viitataan julkaisuihin SE-509528, Fl- 
100391, DE-3000606 ja DE-3405921. Naissa julkaisuissa on esitetty 
erityyppisia asennonsaatomekanismeja. Ojaamon tai ohjaamossa ole- 
10 van istuimen asentoa saadetaan tyokoneen tai vastaavan rungon suh- 
teen, jolloin tarkoituksena on lahinna parantaa ohjaamossa olevan tyo- 
koneen kuljettajan tyomukavuutta tyokoneen liikkuessa epatasaisessa 
maastossa. 

15 Vaikka tekniikan tason mukaiset ratkaisut tayttavatkin tiettyja erikoiskri- 
teereita, niissa on kuitenkin joukko epakohtia erityisesti metsakoneen 
kokonaissuunnittelun kannalta. Lisaantyvat vaatimukset metsakoneen 
kayttajien tyomukavuuden parantamiseksi seka erilaisten ergonomisten 
vaatimusten tayttamiseksi ovat tuoneet mukanaan myoskin 'metsako- 

20 neohjaamoiden tyoskentelyn aikaisen vaaitus- eli levellointivaatimuksen 
seka tarpeen ohjaamon suuntaamiseksi kulloiseenkin tyokohteeseen. 
Naiden vaatimusten lisaksi erikoisvaatimuksena on se, etta asennon- 
saatomekanismin tulisi kasvattaa metsakoneen pituutta mahdollisim- 
man vahan, silla kasvava metsakoneen pituus johtaa kaarresateen 

25 kasvuun ja sita kautta metsakoneen ketteryyden vahenemiseen. Asen- 
nonsaatomekanismin toimintaperiaatteessa on myos huomioitava met- 
sakoneen kokonaisrakenteessa olevat ohjaamon liikkeen rajoituskohdat 
siten, etta toisaalta ohjaamon ja toisaalta metsakoneen rungon seka 
metsakoneen runkoon liittyvien, ja myos mahdollisesti rungon suhteen 

30 liikkuvien osien valille ei synny tormayskohtia. Asennonsaatomeka- 
nismilla on siten kussakin konekonstruktiossa huomioitava mm. seu- 
raavat metsakoneen rungon yhteydessa olevien muiden osien asemat 
ja liikkeet: etutelien liikkeet, kuormaimen pystypilarin ja sylinterien liik- 
keet, runkojarrun liikkeet seka moottorisuojan sarmat seka maksimikul- 

35 jetuskorkeus. Lisaksi asennonsaatomekanismin tulisi olla hyvin suojat- 
tavissa toimintojen varmentamiseksi. 
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Edella esitettyjen tarkoitusten saavuttamiseksi ja siten alalia vallitsevan 
tekniikan tason kohottamiseksi keksinnon mukaiselle asennonsaato- 
mekanismille on paaasiassa tunnusomaista se, mika on esitetty riippu- 
mattoman patenttivaatimuksen 1 tunnusmerkkiosassa. 

5 

Keksinnon mukainen ratkaisu mahdollistaa siis sen, etta metsakoneen 
ohjaajan tyomukavuus voidaan taata kulloisessakin metsakonekon- 
struktiossa siten, etta ohjaamon kallistelu ja mahdollinen pyorinta ta- 
pahtuu olennaisesti ohjaajan kehon painopisteen ympari. Lisaksi asen- 

10 nonsaatomekanismi on helposti muunneltavissa kunkin metsakone- 
konstruktion mukaisesti siten, etta ohjaamon liikkeita rajaavat mahdolli- 
set tormayskohdat voidaan ottaa huomioon. Keksinnon mukainen rat- 
kaisu mahdollistaa myos sen, etta asennonsaatomekanismista saadaan 
kompakti kokonaisuus, jolloin metsakoneen kokonaispituus pysyy koh- 

15 tuullisena. 

Oheisissa epaitsenaisissa patenttivaatimuksissa on esitetty eraita kek- 
sinnon mukaisen asennonsaatomekanismin edullisia sovelluksia. 

20 Keksintoa havainnollistetaan lahemmin seuraavassa selityksessa, 
jossa viitataan oheisten piirustusten esittamaan sovellusesimerkkiin. 
Piirustuksissa 

kuva 1 esittaa keksinnon mukaista asennonsaatomekanismia pers- 
25 pektiivisesti takaa ylaviistosta katsottuna, 

kuva 2 esittaa kuvan 1 mukaista asennonsaatomekanismia edesta 
alaviistosta katsottuna, 



30 kuva 3 esittaa toista apurunkoa ylaviistosta perspektiivikuvantona, 

kuva 4 esittaa valirunkojarjestelya ylaviistosta katsottuna perspek- 
tiivikuvantona, ja 



35 



kuva 5 



esittaa sivulta katsottuna asennonsaatomekanismia asen- 
nettuna metsakoneen yhteyteen. 
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Piirustuksissa esitetty asennonsaatomekanismi kasittaa esitetyssa so- 
velluksessa paaosina ensinnakin ohjaamon kiinnityksessa kaytettavan 
ensimmaisen apurungon AF1. Edelleen asennonsaatomekanismi kasit- 
taa valirungon 8, joka on toisaalta kiinnitetty mainittuun ohjaamon kiinni- 

5 tyksessa kaytettavaan apurunkoon AF1, josta kaytetaan myos termia 
ensimmainen apurunko, ja toisaalta nivelvarsiin 5, 6. Nivelvarret 5, 6 on 
edelleen alaosastaan kytketty toiseen apurunkoon AF2, joka puoles- 
taan on kytkettavissa metsakoneen mnkoon. Toista apurunkoa AF2 
kaytetaan siis piirustusten esittamassa sovelluksessa asennonsaato- 

10 mekanismin asentamiseen metsakoneen rungon yhteyteen. 

Asennonsaatomekanismi kasittaa metsakoneen runkoon yhdistyvat 
(joko kiinteasti tai toisen apurungon AF2 kiinnityksen avulla) ensimmai- 
sen 1 ja toisen 2 nivelointikohdan, jotka sijoittuvat metsakoneen rungon 

15 suhteen kiinteasti ensimmaisen, olennaisesti metsakoneen useimmissa 
kayttotilanteissa vaakasuuntaisen valimatkan FD paahan toisistaan. 
Toisaalta ohjaamon kiinnityksessa kaytettavaan ensimmaiseen apurun- 
koon AF1 on valittomasti tai valillisesti (valirungon 8 kautta) yhdistetty 
kolmas 3 ja neljas 4 nivelointikohta. Ne on sijoitettu apurungon AF1 

20 suhteen kiinteasti toisen valimatkan SD paahan toisistaan. 

Edelleen asennonsaatomekanismi kasittaa mainittuja nivelointikohtia 1- 
4 yhdistavat ja nivelvarsiin 5, 6 kuuluvat ensimmaisen nivelvarsijarjeste- 
lyn 5 ensimmaisen 1 ja kolmannen 3 nivelointikohdan valilla ja toisen 
25 nivelvarsijarjestelyn 6 toisen 2 ja neljannen 4 nivelointikohdan valilla. 

Elimet 7, jotka koostuvat sopivimmin ainakin yhdesta painevaliainetoi- 
misesta sylinteri-mantayhdistelmasta (piirustusten esittamassa sovel- 
luksessa kahdesta niveljarjestelyn 5, 6 molemmin puolin metsakoneen 

30 rungon pituussuuntaisesti jarjestetysta elimesta 7), on jarjestetty metsa- 
koneen rungon ja nivelvarsien 5, 6, sopivimmin metsakoneen rungon 
(eli esitetyssa sovelluksessa toisen apurungon AF2) ja toisen nivel- 
varsijarjestelyn 6 valiin, nivelvarsien 5, 6 kiertamiseksi oleellisesti pysty- 
tasossa ja siten ohjaamon asennon saatamiseksi erityisesti esitetyssa 

35 sovelluksessa metsakoneen rungon pituussuuntaisessa pystytasossa. 

On edullista, erityisesti ohjaamossa O istuimella (ks. kuva 5) istuvan 
metsakoneen kuljettajan ajomukavuuden kannalta, etta ensimmainen 
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valimatka FD ensimmaisen 1 ja toisen 2 nivelointikohdan valilla on pi- 
tempi kuin toinen valimatka SD kolmannen 3 ja neljannen 4 nivelointi- 
kohdan valilla. Talloin ohjaamon kierto oleellisesti pystytasossa vaaka- 
suuntaisten nivelointikohtien 1-4 ja nivelvarsien 5,6 seka elimien 7 
5 avulla toteutettuna saa aikaan ohjaamon O liikkeen kuvitteellisen oleel- 
lisesti paikallaanpysyvan kiertokeskion K (ks. kuva 5) ympari. Kierto- 
keskio K sijoittuu olennaisesti ohjaamon tuolissa istuvan ohjaajan lan- 
tion seudulle, eli ohjaajan painopisteen alueelle. 

10 Piirustuksissa esitetyssa sovelluksessa ensimmainen 5 ja toinen 6 ni- 
veljarjestely on muodostettu paaosin ylospain avautuvista U-muotoisis- 
ta osista, joiden pystysivujen 5a, 5b ja 6a, 6b ylapaihin on muodostettu 
kolmas 3 ja neljas 4 nivelointikohta (ks. kuva 4, jossa nivelointikohdat 3 
ja 4 on merkitty 3' vast. 4'). U-muodon pohjaosa 5c, 6c on muodostettu 

15 ensimmaiseksi 1 ja toiseksi 2 nivelointikohdaksi. U-muodon pohjaosa 
5c, 6c on talloin holkkimainen kappale, jonka sisaan on sijoitettu akseli- 
tappi tai vastaava, joka on kiinnitetty metsakoneen rungon yhteyteen, 
eli esitetyssa sovelluksessa ensimmaisen apurungon AF1 yhteyteen 
(ks. kohdat V ja 2' kuvassa 3). U-muodon pystysivujen 5a, 5b ja 6a, 6b 

20 yhteyteen, sopivimmin ylapaiden valiin on seka ensimmaisessa etta toi- 
sessa nivelvarsijarjestelyssa sijoitettu valirunkojarjestely 8, johon kol- 
mas 3 ja neljas 4 nivelointikohta on kiinnitetty valirunkojarjestelyn 8 pi- 
tuussuuntaisten sivujen 9 kohdalta (ks. kuva 4). 

25 Valirunkojarjestely 8 on kytketty ohjaamon kiinnityksessa kaytettavaan 
apurunkoon AF1 korvakejarjestelylla 20, 21, jolloin muodostuu niveloin- 
tiakseli 10 (ks. kuva 4) , joka on oleellisesti metsakoneen pituusakselin 
suuntainen esitetyssa sovelluksessa useimmissa kayttotilanteissa. Vali- 
runkojarjestelyn 8 ja ohjaamon O (kuva 5) kiinnityksessa kaytettavan 

30 ensimmaisen apurungon AF1 valiin on sijoitettu elimet 11a, 11b, jotka 
sopivimmin ovat painevaliaineella toimiva sylinteri-mantapari, ensim- 
maisen apurungon AF1 kiertamiseksi mainitun nivelointiakselin 10 ym- 
pari valirunkojarjestelyn 8 suhteen. Elimet 11a, 11b on kiinnitetty oh- 
jaamon kiinnityksessa kaytettavaan ensimmaiseen apurunkoon AF1 ni- 

35 velbintiakselin 10 vastakkaisilta puolilta (ks. liityntaaukot 22 kuvassa 4). 

Ohjaamon O kiinnityksessa kaytettava, ensimmainen apurunko AF1 
kasittaa ohjaamon O pyoritysmekanismin 14, jonka kayttolaite 15 on 
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sijoitettu apurungon AF1 yhteyteen. Pyoritysmekanismi 14 koostuu apu- 
runkoon AF1 laakeroidusta sisapuolisella hammastuksella varustetusta 
kaantokehasta seka kayttolaitteena toimivasta hammaspyorasta, jota 
kayttaa painevaliainetoiminen moottori. 

5 

Piirustuksissa esitetty asennonsaatomekanismi 5, 6, 7 on muodostettu 
keksinnon eraan sovellusajatuksen mukaisesti osaksi modulirakennet- 
ta, joka kasittaa ensimmaiset kiinnityselimet 12 eli kaantokehan ulkopin- 
ta ohjaamoon kiinnitettavassa, ensimmaisessa apurungossa AF1 oh- 

1 0 jaamon kiinnittamiseksi modulirakenteeseen. Toiset kiinnityselimet 24 ja 
25 sijaitsevat toisessa apurungossa AF2 modulirakenteen kiinnittami- 
seksi metsakoneen runkoon, jolloin asennonsaatomekanismi 5, 6, 7 
muodostaa ainakin osan ensimmaista AF1 ja toista AF2 apurunkoa yh- 
distavasta rakenteesta, joka on edullisesti sovitettu kaytettavaksi vaa- 

15 kasuuntaisasemoinnissa eli ohjaamon levelloinnissa. 

Asennonsaatomekanismi 5, 6, 7 on sijoitettu metsakoneeseen suorit- 
tamaan ohjaamon O vaakasuuntaisasemointia ainakin toisessa ortogo- 
naalisen X, Y, Z -koordinaatiston X- tai Y-akselin kautta kulkevassa 

20 pystytasossa, eli tasoissa X, Z tai Y, Z, jolloin vaakataso maaraytyy ta- 
son X, Y avulla ja Z on pystyakseli. Nain ollen keksinnon perusajatuk- 
sen mukaisesti asennonsaatomekanismi kasittaa perusversiossaan ni- 
velvarret 5, 6 ensimmaisen AF1 ja toisen AF2 apurungon valissa. Vali- 
runkojarjestely 8 ja pyoritysmekanismi 14 kayttolaitteineen 15 ovat 

25 asennonsaatomekanismin kayttokohteen mukaan valittavia optioita. On 
selvaa, etta asennonsaatomekanismi 5, 6, 7, joka on toteutettu nivel- 
varsilla 5, 6 voidaan sijoittaa metsakoneen yhteyteen suorittamaan 
vaakasuuntaisasemointia kahteen suuntaan eli pystytasoissa X, Z ja 
Y, Z, jolloin luonnollisesti tarvitaan kaksi yhdistelmaa, jotka kasittavat 

30 seka nivelvarret 5,6 etta elimet nivelvarsien kiertamiseksi. Piirustusten 
mukaisessa sovelluksessa asennonsaatojarjestely kokonaisuudessaan 
erityisesti vaakasuuntaisasemoinnin osalta on jarjestetty siten, etta ni- 
velvarsien 5, 6 avulla toteutettu asennonsaatomekanismi 5, 6, 7 on jar- 
jestetty suorittamaan vaakasuuntaisasemointia X, Z tasossa (ks. kuvan 

35 1 kaavio), jolloin X on oleellisesti metsakoneen rungon pituussuunnan 
ja Z-akselin muodostamassa pystytasossa oleva vaakasuunta. Y, Z- 
tasossa tapahtuva vaakasuuntaisasemointi on jarjestetty niveloimalla 
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valirunkojarjestely 8 ohjaamon O kiinnityksessa kaytettavaan apurun- 
koon AF1 siten, etta nivelointiakseli on oleellisesti metsakoneen rungon 
pituussuuntainen. Talloin Y on metsakoneen pituussuuntaa vastaan 
kohtisuora vaakasuunta. 

5 

Talloin esimerkinomaisesti kuvan 1 kaaviomerkinnoilla niveljarjestelylla 
5, 6 suoritetaan vaakasuuntaisasemointia kiertamalla ohjaamo O vaa- 
kasuuntaan X, Z tasossa nuolen N1 suuntaan eli X'->X ja apurunkoa 
AF1 niveldintiakselin 10 ympari kiertamalla ohjaamo O asemoidaan 
10 vaakasuuntaan Y, Z nuolen N2 suuntaan Y'-»Y. Ohjaamo O on talloin 
vaakasuuntainen ja metsakoneen pyorat tukeutuvat X', Y' tasoon. 

Kuvaan 3 viitaten toinen apurunko AF1, joka on valmistettu koneistus- 
ja levyhitsaustyona, kasittaa kaksi pituussuuntaista sivupalkkia 13a ja 

15 13b, joiden yhteyteen on muodostettu vastinelimet 1' ja 2' ensimmaisen 
1 ja toisen 2 nivelointikohdan muodostamiseksi. Sivupalkkien 13a, 13b 
takapaadyssa on takalaippa 18, jossa on kiinnityselimet 25, joiden 
avulla toinen apurunko AF2 kiinnitetaan metsakoneen rungon runko- 
ohjaukseen 16 (ks. kuva 5). Toisen apurungon AF2 etuosassa on etu- 

20 laippa 17 (ks. kuva 2), jonka yhteydessa on kiinnityselimet 24 toisen 
apurungon AF2 kiinnittamiseksi metsakoneen rungon etuosaan. 

Kuvan 4 esittamaan valirunkojarjestelyyn 8 viitaten voidaan todeta, etta 
se on paamuodoltaan levymainen oleellisesti suorakulmion muotoinen 

25 muotokappale, joka on valmistettu koneistus- ja levyhitsaustyona. Jos 
asennonsaatdmekanismia kaytetaan ainoastaan nivelvarsien 5, 6 
avulla toteutettavassa ohjaamon O asemoinnissa, voidaan olennaisesti 
samaa valirunkojarjestelya 8 kayttaa ohjaamon O asennukseen esi- 
merkiksi poistamalla korvakkeet 20 ja 21 , jolloin ohjaamo voidaan sijoit- 

30 taa valirunkojarjestelylle 8 (joka siis tassa sovelluksessa muodostaa 
ensimmaisen apurungon AF1) kiinteasti. 

Erityisesti kuvaan 5 viitaten keksinnon mukaisen asennonsaatomeka- 
nismin 5, 6, 7 merkitysta nykyaikaisessa metsakonetuotannossa voi- 
35 daan havainnollistaa rajoiteviivoilla 26-30 hahmotettujen rajoitepintojen 
avulla. Viiva 26 kuvaa nosturin 31 liikkeiden muodostamaa rajoitetta 
ohjaamon O liikkeille metsakoneen rungon suhteen. Viiva 27 kuvaa te- 
lin 32 keinunnan aiheuttamaa rajoitetta ohjaamon O liikkeelle. Viiva 28 
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kuvaa runkojarrun 33 muodostamaa rajoitetta ohjaamon O liikkeille. 
Edelleen viiva 29 kuvaa takarungon 34 ja moottorisuojan 35 muodos- 
tamaa estetta ohjaamon O liikkeille. Ja viela viiva 30 kuvaa maksimikul- 
jetuskorkeuden rajoitusta ohjaamon O liikkeelle. 

5 

Rajoitepintojen (kuvattu rajoiteviivoilla 26-30) rajoittamassa tilassa on 
kuitenkin toteutettava metsakoneen kuljettajan kannalta, erityisesti tyo- 
olosuhteet ja tyomukavuus huomioiden ohjaamon O tarpeellinen vaa- 
kasuuntaisasemointi samoin kuin ohjaamon O kierrot. Nivelmekanismil- 

10 la 5, 6 toteutettuja ohjaamon O asentoja on kuvattu kuvassa 5 kolme 
(ohjaamon pohjan suunnat X 2 ja X 3 ). Kuvan 5 mukaisesta koko- 
naistilanteesta voidaan havaita, etta keksinnbn mukainen asennonsaa- 
tomekanismi (esitetty katkoviivoin) on edullinen myos siina suhteessa, 
etta muuttamalla niveljarjestelyn 5, 6 nivelointikohtien 1-4 keskinaista 

15 sijaintia asennonsaatomekanismi 5,6,7 on helposti sovellettavissa 
erityyppisiin metsakoneisiin, joissa edella esitetyt rajoitepinnat ovat eri- 
laiset. 
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Patenttivaatimukset : 

1. Asennonsaatomekanismi erityisesti metsakoneen ohjaamon asen- 
non saatamiseksi suhteessa metsakoneen runkoon, tunnettu siita, etta 
asennonsaatomekanismi kasittaa: 

metsakoneen runkoon yhdistetyt ensimmaisen (1) ja toisen 
(2) nivelointikohdan, jotka on sijoitettu rungon suhteen kiin- 
teasti ensimmaisen valimatkan (FD) paahan toisistaan, 
ohjaamon (O) kiinnityksessa kaytettavaan apurunkoon 
(AF1) valittomasti tai valillisesti yhdistetyt kolmannen (3) ja 
neljannen (4) nivelointikohdan, jotka on sijoitettu apurungon 
(AF1) suhteen kiinteasti toisen valimatkan (SD) paahan toi- 
sistaan, 

nivelvarret (5, 6) yhdistamassa metsakoneen runkoon ja 
apurunkoon (AF1) yhdistettyja nivelointikohtia (1-4) kasit- 
taen: 

ensimmaisen nivelvarsijarjestelyn (5) ensimmai- 
sen (1) ja kolmannen (3) nivelointikohdan valilla, 
toisen nivelvarsijarjestelyn (6) toisen (2) ja nel- 
jannen (4) nivelointikohdan valilla, ja 

elimet (7) metsakoneen rungon ja nivelvarsien (5, 6) valilla 
nivelvarsien (5, 6) kiertamiseksi ja siten ohjaamon (O) 
asennon saatamiseksi. 

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen asennonsaatomekanismi, tunnet- 
tu siita, etta ensimmainen valimatka (FD) ensimmaisen (1) ja toisen (2) 
nivelointikohdan valilla on pidempi kuin toinen valimatka (SD) kolman- 
nen (3) ja neljannen (4) nivelointikohdan valilla. 

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen asennonsaatomekanismi, tunnet- 
tu siita, etta elimet (7) nivelvarsien kiertamiseksi kasittavat ainakin yh- 
den painevaliainetoimisen sylinteri-mantayhdistelman, joka on sijoitettu 
metsakoneen rungon ja sopivimmin toisen nivelvarsijarjestelyn (6) va- 
liin. 
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4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen asennonsaatomekanismi, tunnet- 
tu siita, etta ensimmainen (5) ja toinen (6) niveljarjestely on muodostet- 
tu U-muotoisista osista, joiden pystysivujen (5a, 5b; 6a, 6b) ylapaihin on 

5 muodostettu kolmas (3) ja neljas (4) nivelointikohta ja jonka U-muodon 
pohjaosa (5c, 6c) on muodostettu ensimmaiseksi (1) ja toiseksi (2) nive- 
lointikohdaksi. 

5. Patenttivaatimuksen 4 mukainen asennonsaatomekanismi, tunnet- 
10 tu siita, etta U-muodon pohjaosa (5c, 6c) on holkkimainen kappale, 

jonka sisaan on sijoitettu akselitappi tai vastaava, joka on kiinnitetty 
metsakoneen rungon yhteyteen. 

6. Patenttivaatimuksen 4 mukainen asennonsaatomekanismi, tunnet- 
15 tu siita, etta U-muodon pystysivujen (5a, 5b; 6a, 6b) ylapaiden valiin on 

seka ensimmaisessa (5) etta toisessa (6) nivelvarsijarjestelyssa sijoitet- 
tu valirunkojarjestely (8), johon kolmas (3) ja neljas (4) nivelointikohta 
on kiinnitetty. 

20 7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen asennonsaatomekanismi, tunnet- 
tu siita, etta asennonsaatomekanismi (5, 6, 7) on sijoitettu metsako- 
neeseen suorittamaan ohjaamon (O) vaakasuuntaisasemointia ainakin 
toisessa ortogonaalisen X, Y, Z-koordinaatiston X- tai Y-akselin kautta 
kulkevassa pystytasossa eli tasoissa X; Z tai Y,Z, jolloin vaakataso 

25 maaraytyy tason X, Y avulla ja Z on pystyakseli. 

8. Jonkin patenttivaatimuksista 1 , 6 tai 7 mukainen asennonsaatome- 
kanismi, tunnettu siita, etta asennonsaatomekanismi (5, 6, 7) on jarjes- 
tetty suorittamaan ohjaamon (O) vaakasuuntaisasemointia Z, X tasos- 

30 sa, jolloin X on oleellisesti metsakoneen rungon pituussuunnan ja Z-ak- 
selin muodostamassa pystytasossa oleva vaakasuunta ja etta Z, Y ta- 
sossa tapahtuva vaakasuuntaisasemointi on jarjestetty niveloimalla va- 
lirunkojarjestely (8) ohjaamon (O) kiinnityksessa kaytettavaan apurun- 
koon (AF1) siten, etta nivelointiakseli (10) on metsakoneen rungon pi- 

35 tuussuunnan ja Z-akselin maarittamassa pystytasossa, jolloin Y on 
metsakoneen pituussuuntaa vastaan kohtisuora vaakasuunta. 



9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen asennonsaatomekanismi, tunnet- 
tu siita, etta valirunkojarjestelyn (8) ja ohjaamon (O) kiinnityksessa 
kaytettavan apurungon (AF1) valiin on sijoitettu elimet (11a, 11b) apu- 
rungon (AF1) kiertamiseksi nivelointiakselin (10) ympari. 

10. Patenttivaatimuksen 1 mukainen asennonsaatomekanismi, tunnet- 
tu siita, etta asennonsaatomekanismi (5, 6, 7) on muodostettu osaksi 
moduulirakennetta, joka kasittaa: 

ensimmaiset kiinnnityselimet (12) ohjaamoon kiinnitettavas- 
sa, ensimmaisessa apurungossa (AF1) ohjaamon kiinnitta- 
miseksi moduulirakenteeseen, 

toiset kiinnityselimet (24, 25) toisessa apurungossa (AF2) 
moduulirakenteen kiinnittamiseksi metsakoneen runkoon, 
jolloin 

mainittu asennonsaatomekanismi (5, 6, 7)muodostaa aina- 
kin osan ensimmaista (AF1) ja toista (AF2) apurunkoa yh- 
distavasta rakenteesta, joka on edullisesti sovitettu kaytet- 
tavaksi vaakasuuntaisasemoinnissa. 

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen asennonsaatomekanismi, tun- 
nettu siita, etta ohjaamon kiinnityksessa kaytettava, ensimmainen apu- 
runko (AF1) kasittaa ohjaamon pyoritysmekanismin (14), jonka kaytto- 
laite (15) on sijoitettu apurungon (AF1) yhteyteen. 

12. Patenttivaatimuksen 9 mukainen asennonsaatomekanismi, tun- 
nettu siita, etta elimet ohjaamon kiinnityksessa kaytettavan apurungon 
(AF1) kiertamiseksi kasittavat vaiirunkojarjestelyyn (8) ensimmaisesta 
paastaan kiinnitetyn, painevaliaineella toimivan sylinteri-mantaparin 
(11a, 11b), jotka on kiinnitetty ohjaamon kiinnityksessa kaytettavaan 
apurunkoon (AF1) nivelointiakselin (10) vastakkaisilta puolilta. 
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(57) Tiivistelma : 

Keksinnon kohteena on asennonsaatomekanismi erityi- 
sesti metsakoneen ohjaamon asennon saatamiseksi 
suhteessa metsakoneen runkoon. Asennonsaatomeka- 
nismi kasittaa metesakoneen runkoon yhdistetyt ensim- 
maisen (1) ja toisen (2) nivelointikohdan, ja ohjaamon 
kiinnityksessa kaytettavaan apurunkoon (AF1) valitto- 
masti tai valillisesti yhdistetyt kolmannen (3) ja neljannen 
(4) nivelointikohdan. Asennonsaatomekanismissa on ni- 
velvarret (5, 6) yhdistamassa metsakoneen runkoon ja 
apurunkoon (AF1) yhdistettyja nivelkohtia (1-4) J&sit— 
-taen J ja elimet (7) metsakoneen rungon ja nivelvarsien 
(5, 6) kiertamiseksi ja siten ohjaamon asennon saatami- 
seksi. 



Fig. 1 




Fig. 2 
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Fig. 3 
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Fig. 4 
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